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図 7 バイアス温度特性  
し, 15°刻みとする。これを図３に示す回転テーブルに取り付け, 既知の角速度を与える。入力角速度は
0°/s から 180°/s を 10°/s 刻みとする。この時,  温度変化による影響を少なくするために, 恒温槽を
用いて INS/GPS の温度を 1℃以内の変動幅±0.5℃以内でほぼ温度が一定になるようにする。 
3-3. 温度特性 
 温度特性を調べるためには,図に示す自作による恒温槽を用いた。この恒温槽に INS/GPS を入れ, こ
れを回転テーブルに取り付け, 各入力角速度に対する出力角速度を測定する。温度条件は 0℃から
40℃を 10℃刻みとする。恒温槽では±0.5℃の範囲に抑えるように温度制御されている。入力角速度は
0°/s から 180°/s を 10°/s 刻みとする。 
3-4. ランダムドリフト 
 INS/GPS を 1 時間静止した状態に置き, その時の出力を計測する。得られたデータを(3.1)式で示す
Allan Variance を求め, ホワイトノイズ成分とランダムドリフト成分を明確にする。 
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 入力角速度が 0°/s で重力加速度を変更したときの出力角速度
を図５に示す。本データを最小二乗法で処理し, 重力の影響による
バイアスの直線の式を求めた結果が(4.1)式である。 






ܵܨ௚ ൌ 0.0004݃ଶ െ 3 ൈ 10ିହ ൅ 0.9762    (4.2) 
重力加速度によるスケールファクタの変化量∆ܵܨ௚は式(4.3)になる。 




 入力角速度が 0°/s で温度を変更した時の出力角速度を図７に
示す。本データを最小二乗法で処理し, 温度変化によるバイアスの
直線の式を求めた結果が(4.4)式である。 
்ܾ ൌ 0.0018ܶ െ 0.0562     
 ்ܾ:温度によるバイアス量    ܶ:温度    (4.4) 
4-2-2. スケールファクタの変化 
 
図５  バイアス重力特性 









ܵܨ் ൌ 0.0004ܶ ൅ 1.0041     (4.5) 
ܵܨ்:スケールファクタ 
温度によるスケールファクタの変化量は式(4.6)のようになる。 
∆ܵܨ் ൌ 0.0004ܶ ൅ 0.0041     (4.6) 
∆ܵܨ்:スケールファクタの変化量 
4-3. ランダムドリフト 
 Allan Variance で処理した結果を Fig.9 に示す。 τが小さくホワイトノイズ成分が強いところでは再現
性があったが, τが大きくランダムドリフト成分
が強いところでは再現性があるようには見えな







߱௢௨௧ ൌ ሺܵܨ ൅ ∆ܵܨሻ	߱௜௡ ൅ ܾ ൅ ݓ  
										ൌ ൫SF ൅ ∆ܵܨ௚ ൅ ∆ܵܨ்൯߱௜௡ ൅ ௚ܾ ൅ ்ܾ ൅ ݓ 
										ൌ ሺ0.0004݃ଶ െ 3 ൈ 10ିହ݃ ൅ 0.0004ܶ െ 0.9803ሻ߱௜௡ （5.1） 
															െ0.0022݃ ൅ 0.0018ܶ െ 0.0859 ൅ ݓ 
 
5. まとめ 
 重力加速度および温度の影響についてモデル化を完了した。今後は a) Ｙ軸・Ｚ軸の特性測定 ｂ)  ラ
ンダムドリフトの測定特性の解析とモデル化 c) 特性に基づくアルゴリズムの改良の順に進める。 
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